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ABSTRAK
Laboratorium Jurusan Sistem Informasi Universitas Musamus sebagai salah satu laboratorium
yang menyelenggarakan praktikum yang berkaitan dengan perekayasaan perangkat lunak, saat ini
belum memiliki alat peraga atau prototype yang dapat memvisualisasikan arah gerak. Adanya
prototype akan membantu pemahaman fungsi-fungsi yang diterapkan dalam bahasa pemrograman
tertentu misalnya Bahasa C. Metode penelitian yang digunakan yaitu metode prototyping untuk
pengembangan sistem perangkat lunak, DFD untuk desain aliran data dalam sistem. Pada tahapan
implementasi atau pengkodean diterapkan bahasa C pada lingkungan pengembang CodeVisionAVR
yang kemudian setelah dikompilasi diupload pada prototype obyek yang akan digerakkan.
Pengontrolan obyek dilakukan via bluetooth smartphone android untuk gerak maju, mundur, belok
kanan, dan kiri. Tahapan akhir penelitian yaitu tahap pengujian dengan menggunakan metode
blackbox berdasarkan skenario simulasi 4 test case, yaitu arah gerak prototype, arah belok,
pengontrolan dengan dan tanpa bidang halangan serta spesifikasi smartphone. Hasil penelitian ini
berupa perangkat keras prototype obyek dan perangkat lunak yang dapat menggerakan fungsi
prototype untuk belok kiri, kanan, mundur dan maju sesuai navigasi pada smartphone android.
Pengguna dapat melakukan pairing terlebih dahulu dengan menggunakan button menu pada
smartphone dan hasil konfigurasi terlihat pada LCD prototype
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PENDAHULUAN
Laboratorium Jurusan Sistem Informasi
Universitas Musamus saat ini belum memiliki
alat peraga praktikum yang dapat digunakan
untuk menerapkan konsep rekayasa perangkat
lunak dalam menggerakan fungsi tertentu,
namun telah memiliki beberapa sumber daya
seperti perangkat keras mikrokontroller dan
mata kuliah terkait misalnya mata kuliah
pemrograman mobile, rekayasa perangkat
lunak, analisa desain sistem, kecerdasan buatan
ataupun algoritma pemrograman. Salah satu
manfaat dari adanya alat peraga atau prototype
ini yaitu dapat digunakan untuk menganalisis
perintah bahasa pemrograman dalam
menggerakkan atau mengontrol suatu obyek
kemudian mengamati pengaruhnya secara
langsung pada pergerakan obyek atau alat
peraga (prototype) tersebut. Alat peraga atau
prototype tersebut dapat membantu mahasiswa
dalam memvisualisasikan kerja fungsi-fungsi
yang ada pada bahasa pemrograman yang
digunakan misalnya bahasa pemrograman C.
METODOLOGI PENELITIAN
1. Tahapan Desain
Kegiatan yang dilakukan pada tahapan
ini adalah proses desain yang bertujuan untuk
merancang sistem yang akan dibangun. Metode
yang digunakan untuk merancang alur data
perangkat lunak menggunakan flowchart,
pendekatan pengembangan sistem perangkat
lunak yang digunakan adalah metode
prototyping, sedangkan desain fungsional
sistem menggunakan metode Data Flow
Diagram (DFD).
2. Implementasi Sistem dan Pengujian
Tahapan implementasi adalah tahapan
penerapan perintah-perintah dalam bahasa
pemrograman C yang akan dieksekusi setelah
proses kompilasi yang tersedia pada
lingkungan CodeVision AVR. File .apk
digunakan sebagai kontroler arah gerak
prototype. Tahapan pengujian digunakan untuk
menguji perangkat lunak yang dibuat apakah
telah sesuai dengan perancangannya
menggunakan pendekatan blackbox.
DESAIN SISTEM
1. Desain Diagram Blok Prototype
Prototype didesain dengan beberapa
komponen antara lain sensor garis (SG) yang
ditempatkan pada bagian depan body
prototype. Kelompok sensor ini akan
terhubung dengan mikrokontroller, sumber
daya yang berasal dari catu daya. Pada bagian
belakang prototype terdapat komponen 2 (dua)
motor DC beserta drivernya pada sebalah kiri
dan kanan. Prototype ini juga dilengkapi
dengan modul bluetooth sebagai media
penghubung ke smartphone yang mode
komunikasinya bersifat 2 (dua) arah. Gambar 1
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berikut menunjukkan diagram blok prototype
yang dibuat.
Gambar 1. Diagram Blok Prototype
2. Desain Unjuk Kerja Algoritma
Desain ini dilakukan sebagai panduan
untuk merancang langkah kerja perangkat
lunak dengan controller melalui smartphone
android.
Gambar 2. Diagram Alir Unjuk Kerja
Algoritma
3. Data Flow Diagram
Terdapat 3 (tiga) entitas yaitu senso
garis, motor untuk pergerakan dan pengguna
yang bertugas untuk melakukan setting
prototype. Gambar 3. berikut menunjukkan
diagram context sistem yang dibangun.
Gambar 3. Diagram Context
IMPLEMENTASI DAN PENGUJIAN
1. Implementasi Sistem
Tahapan implementasi merupakan proses
pengkodean yang dilakukan untuk
mewujudkan rancangan sistem, yang
selanjutnya diikuti dengan tahapan pengujian
untuk memastikan sistem yang dibuat telah
siap dioperasikan.
 Main.c
Merupakan bagian utama dari program
dengan menyertakan beberapa file library yaitu
file konfigurasi hardware (hardware_config),
file sensor untuk pengaturan pembacaan
lintasan, file motor untuk pembacaan gerak
motor, dan file control panel untuk pengaturan
nilai_set_value oleh pengguna.
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 Headers
File-file headers pada program ini
berisikan antara lain pengaturan delay
(delay_h), input-output, variable length
argument, dan file-file yang disertakan pada
program main.c.
 File .apk
File apk merupakan source code yang
bertujuan untuk mendukung navigasi pengguna
dari smartphone ke prototype. Navigasi obyek
yang akan digerakkan memanfaatkan teknologi
bluetooth. Jika pada user interface smartphone,
diaktifkan tombol kebawah oleh pengguna,
maka source code pada smartphone yang aktif
adalah ‘bawahPres’ (kolom 3 barus 1), jika
‘bawahPress’ terbaca oleh source code
dismartphone maka akan diisyaratkan kepada
prototype untuk melakukan proses pada kolom
(1) baris 5, yaitu mengatur kecepatan motor
dan bergerak mundur. Penggalan algoritma
nampak pada tabel 1 berikut.
Tabel 1. Implementasi Algoritma
Implementasi Source Code di Prototype
(1)
Fungsi
(2)
Implementasi Source Code untuk di
smartphone (3)
1 If(data==”atasPres”){
2 Chibot.setMotor(50,50);
3 Chibot.lcdSetCursor(0,1);
4 Chibot.lcdprint(“MAJU”);
5 }else if(data==”bawahPres”){
Chibot.setMotor(-50,-50);
Chibot.lcdSetCursor(0,1);
Chibot.lcdprint(“MUNDUR”);
} else if((data==”kananPres”){
Chibot.setMotor(50,-50);
Chibot.lcdSetCursor(0,1);
Chibot.lcdprint(“KANAN”);
}else if(data==”kiriPres”){
Chibot.setMotor(-50,50);
Chibot.lcdSetCursor(0,1);
Chibot.lcdprint(“KIRI”);
1 jika yang dinputkan
adalah atasPres
2 Pengaturan motor
kecepatan standard roda
kiri,roda kanan
3 LCD diaktifkan
4 LCD menampilkan tulisan
teks MAJU
5 jika…
Dan seterusnya
Sub dwn_down
Send(“bawahPres”)
End Sub
Sub dwn_Up
Send(“bawahRelease”)
End Sub
Sub right_down
Send(“kananPres”)
End Sub
Sub right_Up
Send(“kananRelease”)
End Sub
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2. Pembahasan Sistem
 Bagian Perangkat Keras, terdiri dari
bagian masukan (input) berupa sensor
dengan kategori sensor left, mid atau
front, sensor right. Gambar 4. berikut
menunjukkan letak sensor. Selain bagian
input, sistem juga terdiri dari blok proses
yang terdiri dari board yang digunakan
oleh prototype yaitu MIkrokontroller
ATMega32. Blok proses ini
menggunakan 7 button yaitu button menu
pilihan keatas (A) dan pilihan kebawah
(B), button OK (C), button cancel atau
back (D), button reset, button sub menu
pilihan keatas (F) dan pilihan kebawah
(G). Gambar 5. berikut menunjukkan
letak button pada body prototype. Bagian
lainnya adalah blok keluaran yang terdiri
dari LCD yang berfungsi untuk
menampilkan menu dan setting
prototype, sedangkan motor driver untuk
menggerakan prototype sesuai setting
menu yang dilakukan oleh pengguna.
Gambar 4. Letak Sensor
Gambar 5. Letak Button
3. Pengujian
Tahapan ini bertujuan untuk memastikan
elemen-elemen atau komponen-komponen dari
sistem telah berfungsi sesuai dengan yang
diharapkan. Sistem diuji dengan menggunakan
pendekatan blackbox berdasarkan test case
untuk fungsional menu, arah gerak prototype,
kemampuan terhadap sudut belok, kemampuan
pengontrolan pada bidang halangan tertentu.
Selain pengujian blackbox, diterapkan pula
pendekatan dokumentasi dengan menggunakan
alat bantu kamera video untuk memastikan
sistem prototype telah dapat berfungsi untuk
lintasan jalur yaitu gerak maju, mundur, belok
kiri dan belok kanan.
a. Pengujian Menu Prototype
Berdasarkan tahapan rancangan yang
dilakukan untuk fungsi menu yang dapat
digunakan oleh pengguna. Sistem ini
menyediakan button menu yang dapat
digunakan untuk memilih atau merest menu
pada body prototype. User atau human
melakukan pairing terlebih dahulu dengan
menggunakan button pairing pada user
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interface dismartphone. Tabel 2 berikut
menunjukkan beberapa hasil pengujian
Menu Prototype.
Tabel 2. Pengujian Menu Prototype
b. Pengujian Arah Gerak Prototype
Pengujian ini bertujuan untuk mengetahui
apakah arah gerak prototype telah sesuai
dengan hasil rancangan yang diinginkan
yaitu arah gerak maju, gerak mundur, belok
kiri dan belok kanan. Tabel 3 berikut
menunjukkan beberapa hasil pengujian
blackbox untuk arah gerak prototype.
Tabel 3. Hasil Pengujian
c. Pengujian Pengontrolan dengan dan
tanpa bidang halangan
Pengujian ini dilakukan untuk melihat
kemampuan bluetooth dalam melakukan
pengontrolan pada bidang halangan dan
tanpa halangan.
Test Case Hasil
Dapat
dilaku
kan
Tidak
dapat
dilakuk
an
TC-1:
Mengontr
ol
pergeraka
n obyek
maju,
belok kiri,
belok
kanan,
mundur
v
TC-2:
LCD
dapat
menampil
kan button
pairing
dan turn
Off
v
Test Case Hasil
Dapat
dilaku
kan
Tidak
dapat
dilakukan
TC-01:
Jika
dijalankan
dari titik X
menuju ketitik
Y, maka
prototype
akan menuju
titik Y
(mundur)
v
TC-02:
Jika
dijalankan
dari titik A
maka
prototype
akan menuju
titik C (maju)
v
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Tabel 4. Pengontrolan dengan Bidang
Halangan
No JarakPengujian Hasil
1. 10 meter Bergerak baik dengan arah
maju
2. 15 meter Bergerak baik dengan arah
belok kiri-belok maju dan
belok kanan
3. 25meter Bergerak dengan baik
namun pelan agak
terputus-putus
4. 30 meter Prototype terputus-putus
bergerak
5. Diatas 30
meter
Prototype tidak bergerak
KESIMPULAN
1. Perangkat lunak untuk menggerakkan
fungsi prototype dilakukan dengan
memasukan kode pogram bahasa C yang
telah dibangun mengunakan CodeVision
AVR kedalam board prototype.
2. Prototype telah dapat digunakan pada
bidang halangan dan tanpa halangan
dengan sudut belokan 45 derajat serta 90
derajat dan telah diujikan pada smartphone
android versi 4.2.2, 4.4.4 dan 5.1.1.
3. Sistem yang dihasilkan telah menyedian
fungsi user interface yang dapat digunakan
pengguna melalui smartphone untuk
menggerakan prototype yaitu maju, belok
kanan, belok kiri, muundur sedangkan
informasi gerak akan tertampil pada LCD
sebagai display yang ada pada body
prototype.
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